
قسمت یازدهم 

PUمعادلات ماشین القایی در سیستم   



اس این مقادیر  در سیستم پریونیت دوکمیت را مبنا میگیریم وبقیه پارامترها را بر اس         
:مبنا بدست می آوریم  
















==

==

=

=

B

qdB
B

abcB

abcB
B

qdBqdBBabcBabcBabcB

abcBqdBabcB

abcBqdBabcB

P
Z

i
Z

iPiP

iii

)(

)(

)(

)()()()()(

)()()(

)()()(

2
3
2
33

2

2

o

oo

o

o

υυ

υυ

υυυ

PUمعادلات ماشین القایی در سیستم      



:حال گشتاور را درسیستم پریونیت بدست می آوریم     
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گشتاور الکترومغناطیسی   
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    تقسیم می کنیمبراي بردن معادله گشتاور به حالت پریونیت طرفین را بر      
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معادله الکترومکانیکی حاکم بر ماشین در سیستم پریونیت     
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 تعریفدرمعادله گشتاور معمولا از عبارت ثابت اینرسی استفاده میشود که طبق       
: برابر است با   

: اکنون معادله الکترو دینامیکی در سیستم پریونیت چنین میشود       

معادله الکترومکانیکی حاکم بر ماشین در سیستم پریونیت     


